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Постановка задачи 


Электрогидроимпульсные установки (ЭГУ) являются техническим средством 
для реализации электровзрывного преобразования энергии в канале подводного высоко- 
вольтного разряда, возникающего между электродами или электродом и изделием в 
технологических устройствах, и используются как источник концентрированного, 
дозированного воздействия в заданных локальных объемах с высокими удельными 
энергетическими показателями для технологической обработки материалов и изделий [1]. 

Процесс формирования и расширения канала разряда в жидкости имеет стоха- 
стический характер и требует учета его статистических характеристик, которые зави- 
сят от параметров разрядного контура и параметров среды, изменяющихся в процессе 
работы. На этапе технологической обработки непредсказуемо изменяется длина раз- 
рядного промежутка в процессе движения электрода над изменяющейся поверхностью 
обработки при разрядах на обрабатываемый объект. Непредсказуемый рельеф обра- 
батываемой поверхности образуется в результате разрушения формовочных смесей 
при очистке отливок и случайных изменений формы измельчаемых негабаритов. 
Изменяются также параметры рабочей среды за счет загрязнения продуктами разряда. 
Таким образом, при работе электрогидроимпульсных установок возникают неопре- 
деленности, которые невозможно спрогнозировать. Управление объектами такого 
класса, которые работают в условиях неопределенности параметров среды и возму- 
щающих воздействий, не может быть обеспечено традиционными методами и требует 
применения элементов искусственного интеллекта для создания современных интел- 
лектуальных систем управления. 

Цель работы — создание адаптивной системы управления электрогидроимпуль- 
сными установками (ЭГУ) на основе нечетких моделей с использованием нейросете- 
вого регулятора (НСР) для коррекции параметров функций принадлежности и дина- 
мического синтеза базы правил в зависимости от положения объекта управления в 
пространстве состояний при работе в условиях неопределенности внешних возмущений. 


Построение адаптивной системы управления ЭГУ с НСР 


Электрогидроимпульсная установка как объект управления относится к дискретно- 
непрерывным многомерным стохастическим нестационарным системам. Оператор 
соответствия между координатами входного и выходного векторов объекта и стати- 
стические характеристики информационных координат зависят от положения в про- 
странстве состояний, т.е. от параметров разрядного контура, параметров среды и 
объектов обработки, которые могут непредвиденно изменяться в процессе выполнения 
технологических операций. 

Анализ моделей, на основе которых синтезированы системы регулирования и 
стабилизации отдельных параметров процесса электровзрывного преобразования энер- 
гии [2], показал, что все они построены с использованием линеаризации передаточных 
функций объекта и описывают работу в окрестности точки номинального режима 
при определенных допущениях относительно возмущений. Учитывается только воз- 
мущение по координате / — длина разрядного промежутка, которое аппроксимируется 
линейной аддитивной функцией времени ЛГ. Принятые допущения при построении 
моделей управления электровзрывным преобразованием энергии допустимы для очень 
узкого класса задач. Поэтому существующие модели управления не пригодны для 
использования при синтезе адаптивных систем управления, которые должны обеспе- 
чивать управляемость процесса электровзрывного преобразования энергии во всем 
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пространстве состояний. При синтезе адаптивных систем управления использованы 
нечеткие модели, построенные на основе экспериментальных баз данных методами 
Ё177у-аппроксимации [3]. Эти системы управления включают в себя нечеткие регу- 
ляторы (НР), обеспечивающие адекватную реакцию на случайные возмущения по 
координате АКФ во всем пространстве состояний (рис. 1). 


Рисунок 1 

В реальных условиях существует значительно большее количество неучтенных 
возмущений, существенно влияющих на режим разряда. К таким возмущениям отно- 
сится уменьшение удельного сопротивления жидкости р, в которой происходит высоко- 
вольтный электрический разряд, за счет загрязнения технологическими отходами, 
поглощения СО>, повышения температуры. Скорость изменения р определяется интен- 
сивностью режимов обработки. Производительность электрогидроимпульсных уста- 
новок по очистке отливок, дроблению и измельчению негабаритов очень высока, 
поэтому при отсутствии систем регенерации технологической жидкости пренебрегать 
изменениями удельного сопротивления невозможно. В этом случае необходимо рас- 
сматривать дополнительную координату р/1], которая влияет на оператор объекта 
управления и статистические характеристики информационных координат. 

Это вызывает необходимость изменения значений коэффициентов блоков системы 
управления, области значений лингвистических переменных и функций принадлеж- 
ности нечетких регуляторов и, как следствие, динамического синтеза базы правил. 

Для решения указанных задач предлагается использовать преимущества нечет- 
кой логики в сочетании с возможностями методов обучения нейронных сетей путем 
включения в систему управления нейросетевых регуляторов. Нейросетевой регулятор 
дает возможность решить проблему параметрического синтеза путем подстраивания 
параметров выбранных функций принадлежности нечетких регуляторов. Наиболее 
сложной операцией синтеза системы управления является формирование соответст- 
вующей базы правил. В существующих системах управления формирование базы 
правил выполняют в процессе проектирования на основании экспериментальных 
данных с использованием теории нечетких множеств и методов #177у-аппроксимации [4]. 
Задачу формирования базы правил можно переложить на нейронную сеть и форми- 
ровать ее динамично в процессе работы, учитывая текущие значения параметров 
технологического процесса [5]. В таком случае структурно-параметрический синтез 
с помощью искусственной нейронной сети можно разбить на два этапа: 

— первый — формирование функций принадлежности для каждого входа на осно- 
вании метода статистической группировки с помощью нейросети; 

— второй — оптимизация параметров функций принадлежности с использованием 
модификации генетического алгоритма, который обеспечивает получение различных 
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видов функций принадлежности в зависимости от значения текущих параметров тех- 
нологического процесса и скорости их изменения. 

На втором этапе синтеза используется такой тип функций активации нейронов 
нейрорегулятора, который обеспечивает получение различных видов функций при- 
надлежности — гауссовскую, треугольную или трапециидальную, в зависимости от 
скорости изменения координат вектора состояния. 

Структурная схема системы управления электрогидроимпульсными установками 
с нейросетевым регулятором (НРС) представлена на рис. 2. 

Входными переменными являются координаты вектора состояния объекта управ- 
ления (ОУ): КР — длина разрядного промежутка, р(г) — удельное сопротивление тех- 
нологической жидкости, которые изменяются случайным образом под действием 
внешних возмущений. 


Рисунок 2 


По результатам исследования статистических характеристик и корреляционных 
отношений координат выходного вектора в качестве информационной статистически 
эффективной координаты системы управления принято их линейную комбинацию [6]: 


Уп] = [п] + ипр м] / тп], 


где 1„[п] — амплитудное значение разрядного тока; 

Ипрп] — напряжение пробоя разрядного промежутка. 

На выходе нечеткого регулятора (НР) в соответствии с базой правил синтези- 
руются сигналы коррекции коэффициентов устройства оценки информационной ко- 
ординаты (Ф — адаптивный фильтр), а также сигналы коррекции зоны нечувствитель- 
ности релейной функции 4 и передаточного коэффициента Ко регулятора (Р), которые 
зависят от дисперсии о”; информационной координаты У[и] и базы правил, сформи- 
рованной нейросетевым регулятором (НСР), которые, в свою очередь, определяются 
положением объекта в пространстве состояний. Исполнительный механизм (ИМ), 
получив сигнал с регулятора (Р), изменяет управляющую координату ПП, замыкая 
отрицательную обратную связь по выходной координате У [и]. 

Для динамичного формирования базы правил и корректировки параметров и 
вида функций принадлежности нечеткого регулятора в зависимости от значения коор- 
динат вектора состояния и скорости их изменения в процессе работы используется 
нейросетевой регулятор (НСР) [7]. НСР построен на использовании искусственной 
нейросети с обратным распространением сигнала. На первом этапе построения фун- 
кций принадлежности использование алгоритма кластеризации данных позволило с 
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помощью полученных функций принадлежности перекрыть только те области, где в 
текущий момент размещены данные, и тем самым эффективно распределить ресурсы 
нейронной сети. В процессе обучения при синтезе базы правил используется функция 
обратного распространения сигнала, с помощью которой желаемый выход передается 
в сеть. Для синтеза правил используется алгоритм конкурентного обучения. После 
процесса обучения весы соединений определяют существование соответствующих 
правил. Приоритетными являются соединения с большим значением веса. При опти- 
мизации параметров функций принадлежности полученная база правил остается не- 
изменной, нейронная сеть в данном случае распространяет сигнал только в прямом 
направлении. Выбор для оптимизации модифицированного параллельного генетиче- 
ского алгоритма при увеличении количества оптимизируемых параметров не приво- 
дит к усложнению оптимизационного алгоритма и позволяет осуществить синтез ре- 
гулятора при отсутствии аналитической зависимости между параметрами регулятора 
и целевой функцией. 


Выводы 


Результаты исследования системы управления электрогидроимпульсными уста- 
новками с нейросетевым регулятором показывают, что она позволяет увеличить точ- 
ность поддержания траектории движения над обрабатываемой поверхностью, умень- 
шает перерегулирование и увеличивает быстродействие системы, в результате чего 
повышается производительность электрогидроимпульсных установок на 15 — 20%. 
Нейросетевой регулятор может настраиваться («обучаться») на различные режимы 
работы, вследствие чего повышается степень адаптивности системы управления к 
изменяющимся внешним воздействиям и параметрам среды. 
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Гре Ц5е оГ М№еига! Меглотк Соттойету т АаарНуе Сотто[ 


ъуету о Иестори[5е тяайПанНоп5 

Несгори5е шзаПаНопз$ аге {есбса| теапз ю пиретеп @есиоехр]озуе епегсу 
сопуегзоп ш Фе сБаппе| оЁ ипдегужег №121-уоКасе Фзсвагое. ТВе Гогтабоп ап ехрап$1юп 
оЁ Фе 41зсвагое сВаппе! т а Паи1А Ваз а зюсвазис паеаге апа гедите$ сопз1Аегайоп оф 1$ 
айзИса! спагацензйсз. ТБе сВагацетзйс$ дерепа оп Фе рагатеег$ оЁ фе ЧзсВагое сисий 
ап Фе епупоптеша| рагатеег$ Фа сВапое диптих ореганоп. СопиоПпе обес оф {1$ 
с1а$$, \умсь аге орегайп® ипдег ипсецашт епупоптеп( рагатеег$ ап Ч15агбапсез$, саппое 
Бе ргоу14еа Бу га@1 опа! тефо4$ ап4 гедигез$ Фе изе оЁ агайсла| пиеШеепсе @етеп. 

Еестгорш5е шуаПайоп$ аз ап обес оЁ сопго| теЁег ю Ч15сгее сопипиои$ ший- 
Чиптепз1опа! поп-$баНопагу зюсрВазИс зузетл$. Те орегаюг оЁ сотезропдепсе Бебмееп 
фе соог4таез оЁ Фе при апа ошёриЕ уесюг$ оЁ Фе об]ес( ап Фе %айзиса| сВагасет$с$ 
оЁ фе шРогтабноп соог4та 4ереп4 оп фе зпиайоп ш Фе а расе. То зд]уе Фезе сопго] 
ргоЫетп$, 1 1$ заооеце4 изш> фе адуашасе$ оЁ Ра72у 1021с ш соп]лапсйоп Уи Фе роз31- 
ЫПие$ оЁ нашше тефо4$ оЁ пепга| пебмогк$ Бу пцезотайп> пеига| пеёмогК сопоПегз 
ш сопбо] зузет. 

Тре ащютае4 адариуе сопёго| зузет Базе оп Ёи77у-101с 15 деу@оре4 Гог Фе 
е]есиори!5е шуаПайоп$. ТВе пеигопее сопегоПег 15 изе4 Гог тегабег$Ыр Рапсйоп рагате(ег$ 
соттесноп ш а ргосез$ о{ орегайоп. А1бо, а ге Базе 15 ЧупаписаПу зупез1ие4 изше а 
пепгоп пеб\хотК. ТЬ1$ аПо\/з ю шсгеазе Фе ассигасу о есгоде га]есогу оп Фе пемед 
зи асе, гедисез Фе оуегзВоо( ап шсгеазез зует ре{оптапсе. А$ а гезий Фе ргодисйуцу 
ог @Месгори15е туаПайоп$ 15 шсгеазеа Бу 15 — 20%. 


Статья поступила в редакцию 01.06.2012. 
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